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This  report  is  a  test  report  that  describes  the  test  setup  for  a  dynamic  triaxial  cell  at  the 
Laboratory  for  Geotechnique  at  Aalborg  University.  The  dynamic  triaxial  cell  has  the  same 























The  control  station  consists  of  three  different  instruments. A  computer  that  both  run  a  pre‐
programmed load sequence and store collected data in a data file. The computer is numbered 1 
in Figure 1.2. The computer is directly connected to the amplifier system MGCplus numbered 2 
in Figure 1.2. The amplifier  system  is  controlled  through  the program Catman. 5.0. When  the 
















The five transducers  in the cell and the build  in displacement transducer  in the piston transmit 


























































that  the  hydraulic  piston  applies  the  correct  load.  The  feedback  is  relayed  from  the  load 
transducer  during  load  controlled  tests  and  from  the  displacement  transducer  during 
deformation  controlled  tests.  The  piston  can  also  be  controlled,  when  not  performing  test, 





























































































































tests  and  to  collect  the  data  from  the  tests.  The  program  used  is  Catman  5.0.  The  program 





































and  in  the  triaxial cell  is measured, and  the deformation of  the  test  sample during  the  test  is 
measured.  In  the  following  is  a  description  of  the  different  transducers. An  excel‐file  can  be 
found on the enclosed DVD containing the calibration of the transducers. 
5.1 Load cell 







load  in Newton and the signal  in mV/V  is shown  in Figure 5.2. The equation for the regression 













































The  gradient  of  the  regression  line  states  the  calibration  factor  used  in  Catman,  hence  a 
displacement of 30 mm  transmit a signal  from  the  transducer  to  the MGCplus of 195.0 mV/V. 
This  value  is  entered  in  Catman.  The  value  of  the  other  transducer  is  181.3  mV/V  at  a 
displacement of 30 mm. 
5.3 Pressure transducer 
Two  pressure  transducers  are  used  during  the  triaxial  tests. One  transducer  is  built  into  the 
pressure head placed at the bottom of the soil sample and one is build into the triaxial cell. The 
one in the pressure head is a HBM 700 kPa and measures the pore pressure in the soil sample. 
















































































Prior to starting the test, a control file  is  loaded to the PSC‐card. The PSC‐card  is connected to 














The  MGCplus  amplifier  system  is  transmitting  a  volt  signal  to  the  PSC‐rack  to  control  the 
hydraulic  piston  and  it  relays  the  signal  from  three  transducers  in  the  triaxial  cell.  All  links 
between the MGCplus amplifier system and the PSC‐rack consists of a cable with to wires. The 




Cable name  Slot  Signal  Wire  Pin No  Pin type 
Single ended 1  13  Control  Green  12  VO2 Output 
      Grey  24  0 V Power 
Single ended 2  1  Feedback load cell  Green  13  VO1 Output 
      Grey  25  0 V Power 
Diff input 2  11  Feedback position  Green  13  VO1 Output 
      Grey  25  0 V Power 
Diff input 3  7  Feedback deformation  Green  13  VO1 Output 
      Grey  25  0 V Power 
 
Table 6.2 Connection to PSC‐rack. 
Cable name  Signal  Wire  Pin No   Pin type 
Single ended 1  Control  Green  1  Analog input 1 
    Grey  24  0 V Power 
Single ended 2  Feedback load cell  Green  2  Analog input 2 
    Grey  24  0 V Power 
Diff input 2  Feedback position  Green  3  Analog input 3 
    Grey  24  0 V Power 
Diff input 3  Feedback deformation  Green  5  Analog input 5 



























Besides  the  physical  instruments  used  for  the  dynamic  triaxial  tests,  a  number  of  software 


































































































online  page.  On  this  page  it  is  possible  to  monitor  the  force  on  the  test  sample  and  the 
deformation of the test sample as a function of time during the test. The test will start when the 






















3. The MGCplus amplifier  system  is only able  to  transmit  the  control  signal and  the  feedback 
signals from the transducers. The PSC‐card constantly controls  if the desired position from the 



































From this  interface  it  is possible to change which feedback signal to use, hence  if the piston  is 
controlled by position (0), by force on the test sample (1) or by deformation of the test sample 
(2). When the  feedback signal has been chosen the piston position can be moved by changing 
the  value next  to  “Position”.  If  force  feedback has been  chosen  the piston  can be moved by 
changing  the  value  in  “Offset  kraft”,  and  the  same  apply  with  “Offset  deformation”  if 
deformation feedback has been chosen. The values in the right column monitor the signals. 
 
The  feedback  signal  is best  kept  at position  (0)  until  the  test  sample  has been placed  in  the 








2) The  program  “Dyntriax.log”  is  uploaded  to  the  PSC‐card  as  described  in  Section  7.2 
which should activate the hydraulic piston. 





6) The  control method  is  chosen  from  the  “Engineering  User  Interface”  cf.  section  7.2. 
When this is chosen and the hydraulic piston is in the right position, exit the program. 
7) Bring up the programmed user interface in Catman 5.0 by double clicking “Dyntriax” on 


















































































































     AO_wrt 8 0   The  value  0  is  transmitted  on  channel  8  which  is  the 
channel that transmits the control signal 
     EXIT      Exit from the online page 
 
END SELECT      Ends the “do” loop 









system  is  a MGCplus  system  and 100  indicates  the data 
acquisition  frequency.  This  is  also  the  frequency  of  the 
control signal 
 




ACQRead ‐1 5000   Reading  data  on  channels.  ‐1  indicates  that  it  reads  all 
data that  is transmitted and 5000  indicates the period  in 
ms that Catman will wait for data 
ACQstore      The values are stored in the database in Catman 
Update –p      Updates all values in the Online page 
ENDIF      Terminates the test if one of the following is executed 
SELECT CASE 





    AO_wrt 8 0      The value 0 is transmitted on channel 8 
     BREAK 
END SELECT   




LOOP      Creates loop 
 


































FILE[1].Open 1      Opens the file. 1 indicates that the file is a ASCII text file 
line = 0 










LOOP      Closes the loop 







FILE[1].Open 1      Opens the file 
line = 0 












































LOOP      Closes the loop 


































































The  summing  junction  command  is  used  to  transmit  the  signal  to  the  hydraulic  piston.  The  signal  is 
corrected according to the  feedback signal by subtracting the  input values 1‐3  from the zero value. The 
letter a indicates that the summing junction is activated for the a‐axis. 
a.sji.enable=1    Summing junction is activated 




a.sji.inptr3=upar5  Third  input  value  is  set  to  the  value  from  upar5  (Change  in  cylinder 
position) 



























































The correction values are values used when changing  from one  feedback signal  to another and  thereby 
one control form to another. These values are used to apply a small effect on the hydraulic piston when a 








if (upar1=0) then  If  upar  1  is  set  to  0  the  control will  switch  to  position 
control 




set a.sji.inptr3 & upar5  Third  input value  in summing  junction  is set to the value 
from upar 5 (Change in cylinder position) 




set upar3 ai5.outvalue+cor5  upar  3  (zero  point  for  force  control)  is  set  to  the  value 
from  analog  input  5  (feedback  from  load  cell)  plus  the 
correction value 
   set upar6 0      Change in force control is set to zero 
   set upar4 ai3.outvalue+cor3  upar 4  (zero point  for deformation  control)  is  set  to  the 
value  from  Analog  input  3  (feedback  from  deformation 
transducer) plus the correction value 
   set upar7 0      Change in deformation control is set to zero 




set a.sji.inptr1 & ai5.outvalue  First  value  in  summing  junction  is  set  to  the  value  from 
Analog input 5 (Feedback from load cell) 




set a.sji.inptr3 & upar6  Third  input value  in summing  junction  is set to the value 
from upar 6 (Change in force control) 
set upar2 ai2.outvalue+cor2  upar 2 (zero point for position control) is set to the value 
from Analog  input 2  (feedback  from position  transducer) 
plus the correction value 
   set upar5 0      The change in cylinder position is set to 0 
   set upar4 ai3.outvalue+cor3  upar 4  (zero point  for deformation  control)  is  set  to  the 
value  from  Analog  input  3  (feedback  from  deformation 
transducer) plus the correction value 
   set upar7 0      Change in deformation control is set to zero 













set a.sji.inptr3 & upar7  Third  input value  in summing  junction  is set to the value 
from upar 7 (Change in deformation control) 
   set upar2 ai2.outvalue+cor2  upar 2 (zero point for position control) is set to the value 
from Analog  input 2  (feedback  from position  transducer) 
plus the correction value 
   set upar5 0      The change in cylinder position is set to 0 
   set upar3 ai5.outvalue+cor5  upar  3  (zero  point  for  force  control)  is  set  to  the  value 
from  analog  input  5  (feedback  from  load  cell)  plus  the 
correction value 
   set upar6 0      Change in force control is set to zero 
endif      Ends the if‐loop 
 
GOTO Begin      Go to the beginning of the if‐loop 
 



















upar6, Offset kraft,1.0  upar  6  is  the  value  that  alters  the  force 
applied on the test sample 
upar7, Offset deformation,1.0  upar  7  is  the  value  that  alters  the 
deformation of the test sample 
 FEEDBACK        Text on screen 
 
ai1.outvalue,      Styresignal:,1  The  value of Analog  input 1  is  shown on 
screen but  cannot be altered. Styresignal 
is the text shown on screen 
ai2.outvalue,      Position:,1      As before but with Analog input 2 
ai3.outvalue,      Kraft:,1      As before but with Analog input 3 
ai4.outvalue,      Deformation:,1     As before but with Analog input 4 
a.sji.outvalue,    Korrigeret styresignal:,1  As  before  but  with  corrected  control 
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